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У роботі розглянуто призначення сучасних промислових роботів та 
наведені найбільш поширені їх складові. Наведено наслідки застосування 
сучасних промислових роботів для виробництва в цілому і якості продукції. 
Метою роботи є дослідження призначення і складових промислових 
роботів. 
Основне призначення робота - механізувати й автоматизувати мані-
пуляції, що дозволяє замінити людей на вже діючих виробничих ділянках 
без суттєвої перебудови їх технологічної та організаційної структури [1]. 
Всі промислові механізми можна розділити на автоматичні і керовані 
від дистанційного пристрою. Якщо автомати виконують певну дію строго 
за алгоритмом програми, занесеної оператором, то дистанційні апарати 
виконують завдання під віддаленим управлінням людини. 
Промисловий робот може включати в конструкцію одну або кілька 
рук маніпуляторів і, як правило, один блок ЕОМ. Конструкція руки робо-
та складається з типових модулів, підібраних відповідно до вимог замов-
ника, який повинен визначитися з вантажопідйомністю, точністю позиці-
онування, ступені свободи. 
Блок ЕОМ дозволяє перепрограмувати робот маніпулятор, провести 
підстроювання точності і швидкості роботи. Фактично, для кожного за-
вдання створюється індивідуальна програма з набором алгоритмів дій, по 
яких і буде орієнтуватися робот. 
Роботів зазвичай програмують оператори, пересуваючи руку в потрі-
бній їм послідовності або шляхом відтворення цієї послідовності за допо-
могою настройки дистанційного керування. Деякі складні роботи можуть 
15 
програмуватися безпосередньо голосом, отримуючи накази пересунутися 
на задану відстань і в заданому напрямку. Новітні зразки роботів оснаще-
ні сенсорною зворотним зв'язком і здатні реагувати на події в безпосеред-
ній близькості від них. Для збільшення протяжності робочого простору, в 
якому може діяти рука робота, встановлюють на напрямні платформи або 
рами, тим самим обмежуючи рухливість. Діапазон розмірів дуже великий 
- від мініатюрних складальних роботів, здатних маневрувати в просторі 
об'ємом близько десяти кубічних сантиметрів, і роботів, які можуть пере-
міщати вантажі масою до 1,5 т в просторі обсягом у кілька кубічних мет-
рів. 
Застосування сучасних промислових роботів збільшує продуктив-
ність обладнання і випуск продукції, поліпшує якість, замінює людини на 
монотонних і важких роботах, допомагає заощаджувати матеріали та ене-
ргію. Крім того, вони мають достатню гнучкість, щоб використовувати їх 
при випуску продукції середніми і малими партіями, тобто в тій області, 
де традиційні засоби автоматизації незастосовні. Дрібносерійна продукція 
має великий ринок. Однак роботи ще не мають багатьох найважливіших 
якостей, притаманних людині, наприклад не здатні до розумного реагу-
вання на непередбачену обстановку і зміну робочого середовища, до са-
монавчання на основі власного досвіду, використання тонкої координації 
системи «Рука - око». Роботи із захопленнями або подібні до них застосо-
вуються для виконання маніпуляційних операцій, наприклад при вида-
ленні задирок, лиття, очищенню злитків, куванню, термообробці, обслу-
говуванні верстатів на навантаженні-розвантаженні, формування, упаков-
ки, розміщення деталей у палети та складування [2]. 
Руки роботів замість захоплень можуть оснащуватися різними ін-
струментами для виконання робіт, починаючи з розпилення речовини, 
фарбування, нанесення клейових і ізоляційних покриттів і кінчаючи свер-
длінням, закручуванням гайок, шліфуванням, піскоструменевим очищен-
ням. Крім того, роботів можна використовувати для точкового і дугового 
зварювання, теплової обробки і різання за допомогою полум'я або лазера, 
а також при очищенні за допомогою водяних інструментів. Зараз роботи 
успішно набувають спеціалізацію, стаючи фарбувальними роботами, зва-
рювальними роботами, складальними роботами і т.д. 
Промислові роботи також розрізняються способом кріплення. Підло-
гової конструкції складають 53% загальної кількості, ще 39% - з кріплен-
ням на базових вузлах устаткування і лише 8% - підвісні конструкції. Між 
тим підлогові конструкції - самі нераціональні і неекономічні, оскільки 
вимагають значних додаткових площ, викликають психологічну напругу 
при налагодженні та обслуговуванні, мають мінімальні можливості «бага-
товерстатного» обслуговування. 
